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ABSTRAK 
            Di PT. Jatim Autocomp Indonesia dalam pencatatan 
downtime menggunakan sistem manual yaitu dengan menggunakan 
stopwatch untuk menghitung lama waktunya downtime dan dicatat di 
papan laporan yang ada didekat conveyor dan ditulis tiap 2 jam 
sekali. Dengan sistem manual tersebut membuat kerja GL (Group 
Leader) menjadi kewalahan dan akan mempengaruhi hasil produksi 
wire harness dan hal ini diperlukannya sistem dan pencatat laporan 
downtime agar mempermudah GL (Group Leader) dan Supervisor 
dalam mencatat dan memantau waktu downtime di conveyor  
            Maka dari itu pada Proyek Akhir ini dibuatlah sistem 
pencatat dan pelaporan downtime di area conveyor. Dengan 
dibentuknya sistem ini dapat mempermudah kerja GL (Group 
Leader) dan Supervisor dalam memantau waktu downtime pada 
conveyor. Metode yang digunakan untuk mendapatkan waktu selama 
downtime yaitu dengan cara menghitung selisih anatara waktu selesai 
downtime dikurangi dengan waktu pertama mengalami downtime. 
Data yang didapat akan dikelola oleh Arduino Mega dan akan 
ditampilkan dalam database pada web.  
            Setelah dilakukan pengujian, hasil dari pengujian 
menunjukan bahwa kecepatan dalam mencatat waktu downtime lebih 
cepat dari biasanya, yang biasanya mencatat tiap 2 jam sekali 
sekarangan hanya 5 Detik dalam pengiriman data ke web. 
Kata Kunci : Data logger, Downtime Area Conveyor,  
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ABSTRACT 
At PT. East Java Autocomp Indonesia in determining 
downtime still uses a manual system, namely by calculating using 
stopwatch assistance as a tool to calculate the length of time 
downtime and recorded on a report board that has a conveyor and is 
written every 2 hours. With this manual system makes GL (Group 
Leader) work become chaotic and will affect production in wire 
harness production and this requires a system and report keeper of 
downtime to make it easier for GL (Group Leaders) and Supervisors 
to record and monitor downtime on the conveyor 
Therefore in this Final Project a recording system was 
created and downtime reporting on the conveyor area. With the 
establishment of this system, it can simplify the work of GL (Group 
Leaders) and Supervisors in monitoring downtime on the conveyor. 
The method used to get time during downtime is by using the 
difference method between the time downtime is reduced and the first 
time experiencing downtime. The data obtained will be managed by 
Arduino Mega and will be displayed in the database on the Web. 
 After testing, the results of the testing show that the speed in 
recording downtime is faster than usual, which usually records every 
2 hours at a time for only 5 seconds in sending data to the web 
 
Keywords : Data Logger, Downtime Conveyor Area,  
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1. BAB I 
PENDAHULUAN 
1.1 Latar Belakang  
 Downtime adalah merupakan sumber utama yang 
menyebabkan kehilangan produktifitas di sebagian besar perusahaan 
manufaktur. Downtime sendiri merupakan waktu dimana suatu 
peralatan tidak dapat beroperasi lancar disebabkan ada suatu 
masalah. Contohnya masalah terjadi di perusahaan manufaktur 
sendiri seperti di PT. Jatim Autocomp Indonesia yaiu ketika pada 
saat proses produksi berjalan tiba – tiba rel kereta pada conveyor 
terputus dan itu menyebabkan proses produksi terhambat. 
Dikarenakan rel terputus pihak operator harus menekan tombol 
untuk memberhentikan sementara conveyor untuk di perbaiki oleh 
teknisi agar proses produksi berjalan normal kembali. Dengan 
kejadian masalah tersebut banyak waktu yang terbuang untuk 
melakukan perbaikan yang seharusnya bisa dilakukan untuk 
produksi barang. Apalagi didalam industri, waktu satu detik saja 
sangat bernilai. Untuk menghasilkan produk sesuai target 
perusahaan, hitungan produksi per Detiknya sangat berharga. 
  Untuk contoh masalah lainnya yang sering terjadi di PT. 
Jatim Autocomp Indonesia yaitu error pada bagian mesin PLC jadi 
harus mengunggah program kembali, kesalahan pada proses 
produksi kabel, atau kewalahan pada saat produksi dan  masih 
banyak lagi. Untuk parameter kapan harus menekan tombol pada 
saat downtime terjadi   yaitu ketika operator melihat proses produksi 
berjalan tidak normal atau melihat masalah yang sudah dijelaskan di 
atas dan ketika melihat kejadian tersebut terjadi maka operator 
langsung menekan tombol dan langsung memanggil teknisi agar 
masalah tersebut atau kejadian yang tidak normal dapat teratasi dan 
proses produksi berjalan normal kembali. Dalam menekan tombol 
pun ada peraturannya masing -  masing. Peraturannya yaitu jadi 
terdapat  di setiap conveyor terdapat 2 tombol yaitu tombol kuning 
dan tombol merah. Menekan tombol kuning ketika operator melihat 
masalah ringan seperti kewalahan dalam produksi atau bisa juga 
kesalahan memasukkan konektor dalam kabel. Sedangkan menekan 
tombol merah ketika operator melihat kerusakan parah seperti 
putusnya rel kereta pada conveyor, error mada mesin utama jadi 
harus menguploan ulang program, kesalahan dalam produksi kabel. 
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Jadi parameter menekan tombol merah dan tombol kuning dilihat 
dari seberapa masalah yang menganggu pada saat proses produksi. 
Juga di area conveyor tersebut terdapat 2 sirine untuk penanda bahwa 
area conveyor tersebut sedang mengalami downtime.  
 Tetapi sayangnya di PT. Jatim Autocomp Indonesia sendiri, 
sebuah industri manufaktur yang bekerja secara non stop dan 
tentunya sering terjadi downtime masih belum memiliki sistem 
pencatatan downtime yang otomatis pada area conveyor. Padahal di 
area conveyor tersebut bukan hanya 1 conveyor saja yang di catat 
downtimenya tetapi terdapat 26 conveyor yang saling berhubungan 
jadi kalau salah satu conveyor mengalami downtime akan 
berpengaruh ke kerja conveyor lainnya dan tentunya menghambat 
produksi kabel. PT. Jatim Autocomp Indonesia sendiri sampai 
sekarang masih menggunakan sistem manual dalam pencatatan 
downtime pada area conveyor. Yang dimaksud manual yaitu ketika 
operator melihat masalah maka operator akan menekan tombol dan 
bersamaan juga menekan tombol stopwatch. 
 Ketika masalah tersebut telah ditangani oleh pihak teknisi 
kemudian dari operator mematikan stopwatch dan kemudian 
mencatat di papan laporan yang berada di dekat area conveyor. 
Untuk pencatatan di papan laporan sendiri tiap 2 jam sekali 
sedangkan untuk operator yang mencatat downtime adalah GL 
(Group Leader). Papan laporan tersebut bertujuan untuk memberikan 
informasi ke pada supervisor. Jadi supervisor harus mengecek 
langsung ke area conveyor untuk mengetahui downtime,tidak bisa 
memantau dari jauh. Dengan sistem manual tersebut dapat kita lihat 
dengan conveyor yang banyak dan disana hanya terdapat 1 GL 
(Group Leader) membuat GL kewalahan dalam bekerja. 
Maka dari itu untuk membantu GL (Group Leader) dalam 
pencatatan downtime pada area conveyor dan juga membantu 
Supervisor dalam memantau downtime pada area conveyor tersebut, 
untuk proyek akhir ini dibuatlah sistem pencatatan downtime pada 
area conveyor menggunakan Arduino dengan komunikasi WIFI di 
PT. Jatim Autocomp Indonesia. Jadi diharapkan dengan adanya 
sistem ini dapat memantau waktu downtime 26 conveyor pada area 
conveyor tersebut. Dan juga memudahkan Supervisor dalam 







Permasalahan yaitu dikarenakan alat pencatat downtime pada 
area conveyor masih menggunakan sistem manual yaitu dengan cara 
menggunakan stopwatch yang ditulis di papan laporan yang ada 
didekat conveyor masing - masing dan ditulis setiap 2 jam sekali. 
1.3 Batasan Masalah 
Adapun batasan masalah yang dibahas dalam Proyek Akhir 
ini meliputi: 
 Tidak membahas secara mendetail mengenai pembuatan 
web 
 Microcontroller menggunakan Arduino Mega 2560. 
1.4 Tujuan 
Tujuan yang akan dicapai dari Proyek Akhir ini adalah 
membuat sistem pencatat dan pelaporan downtime pada area 
conveyor di PT. Jatim Autocomp Indonesia. 
1.5 Sistematika Laporan 
Pembahasan Proyek Akhir ini akan dibagi menjadi lima bab 
dengan sistematika sebagai berikut: 
Bab I Pendahuluan 
Bab ini meliputi latar belakang, permasalahan, 
batasan masalah, tujuan, sistematika laporan, dan 
relevansi. 
 
Bab II Teori Penunjang  
Dalam bab ini menjelaskan tentang tinjauan 
tentang konsep Sensor Proximity Induktif, RTC 
DS1037, Ethernet Shield W5100, Arduino Mega, 
Modul Optocoupler 8 Channel 24 V to 5 V.  
 
Bab III Perancangan Alat 
Dalam bab ini membahas perancangan sistem 
hardware maupun software pada sistem pencatat dan 






Bab IV Pengujian dan Analisa  
Dalam bab ini membahas tentang, pengujian, 
serta analisa terhadap prinsip kerja dan proses dari 
suatu alat yang dibuat. 
 
Bab V Penutup 
Dalam bab ini membahas berisi tentang penutup 
yang menjelaskan tentang kesimpulan dari Proyek 
Akhir dan saran – saran untuk pengembangan alat ini 
lebih lanjut. 
1.6 Relevansi 
Dengan adanya sistem pencatat dan pelaporan downtime pada 
area conveyor ini diharapkan mampu menangani masalah dalam 
pencatatan waktu downtime di PT. Jatim Autocomp Indonesia yang 




2. BAB II 
TEORI DASAR 
 
 Pada bab ini dibahas mengenai teori yang dapat menunjang 
dalam proses pembuatan Proyek Akhir. Adapun pada bab ini terdiri 
dari 8 subbab, yaitu Sensor Proxmity, RTC DS1307,  Arduino Mega, 
Software Arduino IDE, Software XAMPP, Ethernet Shield W5100, 
Modul Optocoupler 8 channnel 24 V to 5 V, dan Router. 
2.1 Sensor Proximity [1] 
Sensor Proximity atau Sensor Jarak adalah sensor elektronik 
yang mampu mendeteksi keberadaan objek di sekitarnya tanpa 
adanya sentuhan fisik. Dapat juga dikatakan Sensor Proximity adalah 
perangkat yang dapat mengubah informasi tentang gerakan atau 
keberadaan objek menjadi sinyal listrik. Sensor Proximity tidak 
menggunakan bagian-bagian yang bergerak atau bagian mekanik 
untuk mendeteksi keberadaan objek disekitarnya, melainkan 
menggunakan medan elektromagnetik ataupun sinar radiasi 
elektromagnetik untuk mengetahui apakah ada objek tertentu 
disekitarnya. Jarak maksimum yang dapat dideteksi oleh sensor ini 
disebut dengan “nominal range” atau “kisaran nominal”. Beberapa 
Sensor Proximity juga dilengkapi fitur pengaturan nominal range 
dan pelaporan jarak objek yang dideteksi.      
Sensor Proximity ini adalah perangkat yang sangat berguna 
apabila digunakan di tempat yang berbahaya. Namun seiring dengan 
perkembangan teknologi, sensor proximity ini telah banyak 
digunakan untuk mempermudah pekerjaan manusia. Bahkan, Sensor 
Jarak ini sudah diaplikasikan pada hampir semua jenis ponsel pintar 
(smartphone) zaman ini. Sensor Proximity ini umumnya digunakan 
untuk mendeteksi keberadaan, kedekatan, posisi dan penghitungan 
pada mesin otomatis dan sistem manufaktur. Mesin-mesin yang 
menggunakan. Sensor Proximity ini diantaranya adalah mesin 
kemasan, mesin produksi, mesin percetakan, mesin pencetakan 
plastik, mesin pengerjaan logam, mesin pengolahan makanan dan 





2.1.1  Sensor Proximty Induktif  
Sensor Proximity Induktif adalah sensor jarak yang digunakan 
untuk mendeteksi keberadaan logam baik logam jenis Ferrous 
maupun logam jenis non-ferrous. Sensor ini dapat digunakan untuk 
mendeteksi keberadaan (ada atau tidak adanya objek logam), 
menghitung objek logam. Sensor Proximity Induktif sering 
digunakan sebagai pengganti saklar mekanis karena kemampuannya 
yang dapat beroperasi pada kecepatan yang lebih tinggi dari sakelar 
mekanis biasa. 
Sensor Proximity Induktif pada umumnya terbuat dari 
kumparan/koil dengan inti ferit sehingga dapat menghasilkan medan 
elektromagnetik frekuensi tinggi.  Output dari sensor jarak jenis 
induktif ini dapat berupa analog maupun digital. Versi Analog dapat 
berupa tegangan (biasanya sekitar 0 – 10VDC) atau arus (4 – 20mA). 
Jarak pengukurannya bisa mencapai hingga 2 inci. Sedangkan versi 
Digital biasanya digunakan pada rangkaian DC saja ataupun 
rangkaian AC/DC. Sebagian besar Sensor Induktif Digital 
dikonfigurasi dengan Output Normally – Open namun ada juga yang 
dikonfigurasi dengan Output Normally – Close. Sensor Proximity 
Induktif ini sangat cocok untuk mendeteksi benda-benda logam di 
mesin dan di peralatan otomatis. 
Sensor Proximity Induktif ini pada dasarnya terdiri dari 
sebuah osilator, sebuah koil dengan inti ferit, rangkaian detektor, 
rangkaian output, kabel dan konektor. Osilator pada Sensor Jarak ini 
akan membangkitkan gelombang sinus dengan frekuensi yang tetap. 
Sinyal ini digunakan untuk menggerakkan kumparan atau koil. Koil 
dengan Inti Ferit ini akan menginduksi medan elektromagnetik. 
Ketika garis-garis medan elektromagnetik ini ter-interupsi oleh objek 
logam, tegangan osilator akan berkurang sebanding dengan ukuran 
dan jarak objek dari kumparan/koil. Dengan demkian, Sensor 
Proximity Induktif ini dapat mendeteksi adanya objek yang sedang 
mendekatinya. Pengurangan tegangan osilator ini disebabkan oleh 
arus Eddy yang diinduksi pada logam yang menginterupsi garis-garis 





Gambar 2.1 Sensor Proximity Induktif 
2.2 RTC DS1307  [2] 
Realtime clock adalah komponen IC penghitung yang dapat 
difungsikan sebagai sumber data waktu baik berupa data jam, hari, 
bulan maupun tahun. Komponen DS1307 berupa IC yang perlu 
dilengkapi dengan komponen pendukung lainnya seperti crystal 
sebagai sumber clock dan Battery External 3,6 V sebagai sumber 
energy cadangan agar fungsi penghitung tidak berhenti. Bentuk 
komunikasi data dari IC RTC adalah I2C yang merupakan 
kepanjangan dari Inter Integrated Circuit. Komunikasi jenis ini 
hanya menggunakan 2 jalur komunikasi yaitu SCL dan SDA. Semua 
Microcontroller sudah dilengkapi dengan fitur komunikasi 2 jalur 
ini, termasuk diantaranya Arduino Microcontroller. Komponen RTC 
DS1307 memiliki ketelitian dengan error sebesar 1 menit per 
tahunnya. Dapat kita lihat pada Gambar 2.2.  
 
 
Gambar 2.2 RTC DS 1307  




1. Pin Vcc (Nomor 8) berfungsi sebagai sumber energy listrik 
Utama. Tegangan kerja dari komponen ini adalah 5 V, dan 
ini sesuai dengan tegangan kerja dari Microcontroller 
Arduino Board 
2. Pin GND (Nomor 4) Anda harus menghubungkan ground 
yang dimiliki oleh komponen RTC dengan ground dari 
battery back-up 
3. SCL berfungsi sebagai saluran clock untuk komunikasi data 
antara Microcontroller dengan RTC 
4. SDA berfungsi sebagai saluran Data untuk komunikasi data 
antara Microcontroller dengan RTC 
5. X1 dan X2 berfungsi untuk saluran clock yang bersumber 
dari crustal external 
6. Vbat Berfungsi sebagai saluran energy listrik dari Battery 
external. 
2.3 Arduino Mega 2560 [2] 
Arduino merupakan perangkat elektronik atau papan 
rangkaian elektronik open – source yang di dalamnya terdapat 
komponen utama, yaitu sebuah chip microcontroller dengan jenis 
AVR dari perusahaan Atmel. Tujuan menanamkan program pada 
microcontroller adalah agar rangkaian elektronik dapat membaca 
input, memproses input tersebut dan kemudian menghasilkan output 
sesuai yang diinginkan. Jadi mikrokontroler bertugas sebagai otak 
yang mengendalikan input, proses, dan output sebuah rangkaian 
elektronik.  
Pada Gambar 2.3 tipe Arduino yang digunakan pada 
penelitian kali ini adalah Arduino Mega 2560. Arduino Mega 2560 
adalah mikrokontroler berbasis ATMega 2560 dengan Clock Speed 
16Mhz dan Flash Memory 256KB. Pada Tabel 2.1 dijelaskan 
tegangan operasi untuk Arduino jenis ini yaitu 5 V. Sedangkan 
tegangan input yang direkomendasikan yakni 7 – 12 V. Arduino ini 
memiliki 54 pin digital input/output pada pin 22-53 dengan 15 pin 
diantaranya merupakan pin PWM pada pin 0-13, 16 pin analog input 
pada pin A0 – A15, sambungan USB, sambungan catu daya 





Gambar 2.3 Arduino Mega 2560  
 
Spesifikasi dari Arduino Mega 2560 dapat ditunjukkan pada 
Tabel 2.1 berikut : 
Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Mega 2560 
Spesifikasi Keterangan 
Chip Mikrokontroler ATMega 2560 
Tegangan Operasi 5 V 
Teganga Input (Rekomendasi) 7 V-12 V 
Tegangan Input (Limit) 6 V- 20 V 
Pin Digital I/O 54, (15 buah diantaranya dapat 
digunakan sebagai Output 
PWM) 
Pin Analog Input 16 (A0 – A15) 
Arus DC per Pin I/O 40 mA 
Arus DC Pin 3,3V 50 mA 
Memori Flash 256 KB, 8 KB telah digunakan 
untuk Bootloader 
SRAM 8 KB 
EEPROM 4 KB 
Clock Speed 16 MHz 
2.4 Software Arduino IDE [3] 
Arduino IDE adalah perangkat lunak yang digunakan untuk 
memprogram, monitoring dan debugging microcontroller. Arduino 
IDE itu merupakan kependekan dari Integrated Development 
Environment, atau secara bahasa mudahnya merupakan lingkungan 
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terintegrasi yang digunakan untuk melakukan pengembangan. 
Disebut sebagai lingkungan karena melalui software inilah Arduino 
dilakukan pemrograman untuk melakukan fungsi-fungsi yang 
dibenamkan melalui sintaks pemrograman. Arduino menggunakan 
bahasa pemrograman sendiri yang menyerupai bahasa C. Bahasa 
pemrograman Arduino (Sketch) sudah dilakukan perubahan untuk 
memudahkan pemula dalam melakukan pemrograman dari bahasa 
aslinya. Sebelum dijual ke pasaran, IC microcontroller Arduino telah 
ditanamkan suatu program bernama bootlader yang berfungsi 
sebagai penengah antara compiler Arduino dengan microcontroller. 
Pada Gambar 2.4 merupakan tampilan awal untuk membuat program 
pada software Arduino IDE.  
 
 
Gambar 2.4 Tampilan Software Arduino IDE 
2.5 Software XAMPP [4] 
XAAMP ialah perangkat lunak bebas yang mendukung 
XAMPP ialah perangkat lunak bebas yang mendukung banyak 
sistem operasi, merupakan campuran dari beberapa program dan 
tampilan XAMPP dapat dilihat pada Gambar 2.6. Yang mempunyai 
fungsi sebagai server yang berdiri sendiri (localhost), yang terdiri 
dari program MySQL database, Apache HTTP Server, dan 
penerjemah ditulis dalam bahasa pemrograman PHP dan Perl. Nama 
XAMPP merupakan singkatan dari X (empat sistem operasi), 
Apache, MySQL, PHP dan Perl. Program ini tersedia di bawah GNU 
(General Public License) dan bebas, adalah mudah untuk 
menggunakan web server yang dapat melayani tampilan halaman 
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web yang dinamis. Jika ingin mendapatkan xampp dapat mengunduh 
langsung dari situs resminya. Pada Gambar 2.6 merupakan tampilan 
awal untuk membuat program pada software XAAMP. 
 
Gambar 2.5 Tampilan XAAMP 
2.6 Ethernet Shield [5] 
Ethernet Shield menambah kemampuan Arduino Board agar 
terhubung ke jaringan komputer. Ethernet Shield berbasiskan cip 
Ethernet Wiznet W5100. Ethernet library digunakan dalam menulis 
program agar Arduino Board dapat terhubung ke jaringan dengan 
menggunakan Arduino Ethernet Shield. Pada Ethernet Shield 
terdapat sebuah slot micro-SD, yang dapat digunakan untuk 
menyimpan file yang dapat diakses melalui jaringan. On Board 
micro-SD card reader diakses dengan menggunakan SD library. 
Arduino Board berkomunikasi dengan W5100 dan SD card 
mengunakan bus SPI (Serial Peripheral Interface). Komunikasi ini 
diatur oleh library SPI.h dan Ethernet.h. Bus SPI menggunakan pin 
digital 11, 12 dan 13 pada Arduino Uno, sedangkan pada Arduino 
Mega 2560 terdapat pada pin 50, 51, 52, dan 53. 
Pin digital 10 digunakan untuk memilih W5100 dan pin 
digital 4 digunakan untuk memilih SD card. Pin-pin yang sudah 
disebutkan sebelumnya tidak dapat digunakan untuk input/output 
umum ketika kita menggunakan Ethernet Shield karena W5100 dan 
SD card berbagi bus SPI, hanya salah satu yang dapat aktif pada satu 
waktu. Jika kita menggunakan kedua perangkat dalam program kita, 
hal ini akan diatasi oleh library yang sesuai. Jika kita tidak 
menggunakan 15 salah satu perangkat dalam program kita, kiranya 
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kita perlu secara eksplisit mendeselect nya. Untuk melakukan hal ini 
pada SD card, set pin 4 sebagai output dan menuliskan logika tinggi 
padanya, sedangkan untuk W5100 yang digunakan adalah pin 10. 
Gambar Ethernet Shield dapat di lihat di Gambar 2.6  
 
Gambar 2.6 Ethernet Shield 
Spesifikasi dari Ethernet Shield dapat ditunjukkan pada Tabel 
2.2 berikut : 
Tabel 2.2 Spesifikasi Ethernet Shield 
Spesifikasi Keterangan 
Chip Microcontroller Ethernet Shield W5100 
Internal Buffer 16 kb 
Kecepatan Koneksi 10/100 Mb (Fast Ethernet) 
Komunikasi   Serial dengan protokol SPI 
(Serial Peripheral Interface) 
 
Dimensi  7 cm x 5,25 cm x 2,25 cm 
Berat 26 gr 
 
2.7 Modul Optocoupler 8 Channel 24V to 5V [6] 
Optocoupler adalah komponen elektronika yang berfungsi 
sebagai penghubung berdasarkan cahaya optik. Pada dasarnya 
Optocoupler terdiri dari 2 bagian utama yaitu transmitter yang 
berfungsi sebagai pengirim cahaya optik dan receiver yang berfungsi 
sebagai pendeteksi sumber cahaya. Jenis-jenis Optocoupler yang 
sering ditemukan adalah Optocoupler yang terbuat dari bahan 
semikonduktor dan terdiri dari kombinasi LED (light emitting diode) 
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dan Phototransistor. Dalam kombinasi ini, LED berfungsi sebagai 
pengirim sinyal cahaya optik (Transmitter) sedangkan 
Phototransistor berfungsi sebagai penerima cahaya tersebut 
(Receiver). Modul Optocoupler dapat dilihat di Gambar 2.7. 
 
 
Gambar 2.7 Modul Optocoupler 8 Channel 
2.8 Router  [7] 
Router adalah suatu hardware jaringan komputer yang 
berfungsi untuk mengirimkan paket data melalui jaringan atau 
internet dari satu perangkat komputer ke perangkat lainnya, dimana 
proses tersebut disebut dengan routing. 
Setiap Router mempunyai fasilitas DHCP (Dynamic Host 
Configuration Procotol) yang dapat di setting sedemikian rupa 
sehinga dapat membagi IP address. Selain itu, pada Router juga 
terdapat NAT (Network Address Translator) yaitu fasilitas yang 
memungkinkan suatu alamat IP atau koneksi internet dapat di 
sharing ke alamat IP lain. Gambar Router dapat dilihat pada Gambar 
2.8. 
 




























3. BAB III  
PERANCANGAN SISTEM DAN IMPLEMENTASI 
 
Pada bab ini dibahas mengenai perancangan perangkat keras 
(hardware) dan perangkat lunak (software). Hal tersebut guna 
mewujudkan Proyek Akhir ini. 
Untuk perangkat keras meliputi: 
1. Peracangan Box Panel 
2. Perancangan Port Arduino Mega 2560 
3. Perancangan Rangkaian RTC DS1307 
4. Perancangan Rangkaian Modul optocoupler 24V to 5V 
5. Peracangan Posisi Sensor Proximity Induktif 
6. Perancangan Prototype Alat Monitoring Downtime 
 
Sedangkan untuk perancangan perangkat lunak (software) 
yang digunakan sebagai pemogramman yaitu dengan menggunakan 
Arduino IDE yang dihubungkan  ke mikrokontroler berupa Arduino 
Mega 2560 dan setelah menerima data dari Arduino dikirimkan ke 
web menggunakan Ethernet Shield sebagai jalur komunikasinya 
dibantu Router sebagai penguat sinyal.   
3.1 Blok Fungsional Sistem 
 
 
Gambar 3.1 Blok Fungsional 
Dari Gambar 3.1 dapat dijelaskan bahwa sistem pencatat dan 
pelaporan downtime pada area conveyor di PT. Jatim Autocomp 
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Indonesia yakni bekerja ketika terdapat downtime yang terjadi pada 
saat proses pembuatan wiring harness (Pembuatan Kabel Bodi 
Mobil). Dan disetiap area conveyor terdapat 30 conveyor yang 
masing – masing conveyor memiliki 2 tombol sebagai penanda 
bahwa conveyor tersebut mengalami downtime dan juga untuk 
memberhentikan conveyor sementera. 2 tombol pada setiap conveyor 
ini memiliki definisi masing – masing yaitu untuk tombol kuning 
adalah untuk indikator kerusakan ringan, kerusakan ringan itu seperti 
kesalahan dalam merangkai kabel dan juga tombol kuning bukan 
hanya sebagai indikator kerusakan ringan tapi juga bisa indikator 
kewalahan dalam pembuatan kabel karena masing – masing 
conveyor memiliki tugas masing – masing dalam pembuatan wiring 
harness sehingga ketika salah satu conveyor kewalahan maka akan 
menghambat proses kerja conveyor yang lainnya. Selain sebagain 
indikator kerusakan ringan dan indikator kewalahan dalam produksi, 
tombol kuning juga bisa sebagai indikator penanda terkahir produksi 
sebelum pekerja melakukan istirahat. Sedangkan tombol merah 
digunakan sebagai penunjuk indikator kerusakan parah, kerusakan 
parah itu seperti, rantai pada conveyor putus, atau mesin utama tidak 
bekerja seperti biasanya. Dan yang menekan kedua tombol itu hanya 
operator karena operator yang mengetahui jenis kerusakan pada 
conveyor.  
Setelah saklar dinyalakan mengrimkan sinyal langsung ke 
relay 24 VDC karena Arduino Mega 2560 memiliki tegangan kerja 
sebesar 5 VDC maka dari itu dari Relay 24 VDC harus diturunkan 
menjadi 5VDC agar sinyal dari saklar dapat terbaca di Arduino Mega 
2560, untuk menurunkan tegangan tersebut disini dibantu dengan 
modul optocoupler 24 VDC to 5VDC. Setelah diturunkan menjadi 5 
VDC sinyal masuk ke Arduino Mega 2560 dan mulai pengambilan 
data. Cara pengambilan datanya yaitu menggunakan rumus 
persamaan 3.1 yaitu selisih waktu antara waktu pertama dengan 
waktu kedua. 
 
        Durasi = Waktu Kedua – Waktu Pertama…………. (3.1) 
 
 Waktu Pertama di peroleh ketika saklar di tekan langsung 
mengirim sinyal  ke Arduino Mega 2560 untuk mengambil data 
tanggal dan waktu pada saat saklar ditekan, Sedangkan untuk waktu 
kedua diperoleh ketika saklar di matikan langsung mengirim sinyal 
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ke  Arduino Mega 2560 mengambil data tanggal dan waktu pada saat 
saklar dimatikan. Dalam pengambilan data tanggal dan waktu ini 
dibantu dengan komponen RTC DS1307. Setelah data waktu kedua 
dan waktu pertama di peroleh kemudian data di kirim ke database. 
Untuk mengirm data tersebut dibantu dengan Ethernet Shield dan 
Router sebagai penguat sinyalnya untuk jalur komunikasinya. 
Sedangkan untuk Database sendiri menggunakan MySQL. Setelah 
data dikirim ke MySQL lalu ditampilkan melalui Web. 
3.2 Perancangan Hardware 
Perancangan penunjang hardware terdiri dari dari bebrapa 
subab yang akan dijelaskan per subabnya antara lain : Peracangan 
Box Panel, Perancangan Port Arduino Mega 2560, Perancangan 
Rangkaian RTC DS1307, Perancangan Rangkaian Modul 
optocoupler 24V to 5V. 
3.2.1.   Perancangan Box Panel 
  Bentuk box panel dengan ukuran 30 CM x 40 CM x 15 CM 
seperti pada Gambar 3.2 yang berisi rangkaian elektronik meliputi 
rangkaian modul optocoupler Channel 8 24V to 5V, Arduino Mega 
2560, RTC DS1307, dan Ethernet Shield. Perancangan box panel 
digunakan sebagai tempat untuk meletakkan semua rangkaian 
kelistrikan yang diperlukan agar lebih praktis karena berada pada 
satu tempat yang sama, sehingga apabila terjadi kerusakan akan lebih 










3.2.2.   Perancangan Port Arduino Mega 2560 
  Pada perancangan rangkaian kontroler ini menggunakan 
Arduino Mega 2560 untuk menerima masukan data dari saklar, 
membaca data dari RTC (Real-Time Clock), serta mengirim data 
dengan Ethernet Shield untuk komunikasi alat dengan Web. Arduino 
Mega 2560 diprogram agar dapat menghitung berapa lama downtime 
terjadi serta data downtime tersebut dijadikan database. Rangkaian 
Shield ini dapat mempermudah dalam koneksi antar komponen 
sistem dan koneksi terhadap Arduino Mega 2560. Selain itu, dengan 
adanya modul Shield ini dapat meminimalisir jumlah wiring pada 
sistem ini.  
Mapping pin Analog dan Digital dapat dilihat pada Tabel 3.1. 
Tabel tersebut terdapat informasi tentang Shield Arduino yang telah 
dibuat, sehingga dapat mempermudah pembacaan tiap - tiap pin. 
Penggunaan mapping pin ini dilakukan agar pembaca dapat dengan 
mudah mengetahui wiring antar komponen dan mengurangi 
terjadinya kesalahan dalam wiring, sehingga resiko terjadinya 
kerusakan antar komponen menjadi berkurang. 
Tabel 3.1 Mapping Pin Analaog/Digital Arduino Mega 2560 
No Keterangan Pin Analog / Digital 
1 RTC DS1307  
 VCC Pin 5 V 
 GND Pin GND 
 SDA Pin 20 
 SCL Pin 21 
2 Proximity Sensor  
VCC Pin Vin 
GND Pin GND 
Load Pin A0 
3 Tombol Pin Pin A1 
Tombol Merah Conveyor 1 Pin A2 
Tombol Kuning Conveyor 1 Pin A3 
Tombol Merah Conveyor 2 Pin A4 
Tombol Kuning Conveyor 2 Pin A5 
Tombol Merah Conveyor 3 Pin A6 
Tombol Kuning Conveyor 3 Pin A7 
Tombol Merah Conveyor 4 Pin A8 
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No Keterangan Pin Analog / Digital 
Tombol Kuning Conveyor 4 Pin A9 
Tombol Merah Conveyor 5 Pin A10 
Tombol Kuning Conveyor 5 Pin A11 
Tombol Merah Conveyor 6 Pin A12 
Tombol Kuning Conveyor 6 Pin A13 
Tombol Merah Conveyor 7 Pin A14 
Tombol Kuning Conveyor 7 Pin A15 
Tombol Merah Conveyor 8 Pin 49 
Tombol Kuning Conveyor 8 Pin 48 
Tombol Merah Conveyor 9 Pin 47 
Tombol Kuning Conveyor 9 Pin 46 
Tombol Merah Conveyor 10 Pin 45 
Tombol Kuning Conveyor 
10 
Pin 44 
Tombol Merah Conveyor 
A/B 
Pin 43 
Tombol Kuning Conveyor 
A/B 
Pin 42 
Tombol Merah Conveyor 
S1 
Pin 41 
Tombol Kuning Conveyor 
S1 
Pin 40 
Tombol Merah Conveyor 
S2 
Pin 39 
Tombol Kuning Conveyor 
S2 
Pin 38 
Tombol Merah Conveyor 
S4 
Pin 37 
Tombol Kuning Conveyor 
S4 
Pin 36 
Tombol Merah Conveyor 
S5 
Pin 35 
Tombol Kuning Conveyor 
S5 
Pin 34 
Tombol Merah Conveyor 
S6 
Pin 32 
Tombol Kuning Conveyor Pin 31 
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No Keterangan Pin Analog / Digital 
S6 
Tombol Merah Conveyor 
S7 
Pin 30 
Tombol Kuning Conveyor 
S7 
Pin 29 
Tombol Merah Conveyor 
MS 
Pin 28 
Tombol Kuning Conveyor 
MS 
Pin 27 
Tombol Merah Conveyor 
GR 
Pin 26 
Tombol Kuning Conveyor 
GR 
Pin 25 
Tombol Merah Conveyor 
EC 
Pin 24 
Tombol Kuning Conveyor 
EC 
Pin 23 
Tombol Merah Conveyor 
OL 
Pin 22 
Tombol Kuning Conveyor 
OL 
Pin 2 
Tombol Merah Conveyor 
SG 
Pin 3 
Tombol Kuning Conveyor 
SG 
Pin 4 
Tombol Merah Conveyor 
V1 
Pin 5 
Tombol Kuning Conveyor 
V1 
Pin 6 
Tombol Merah Conveyor 
V2 
Pin 7 
Tombol Kuning Conveyor 
V2 
Pin 8 
Tombol Merah Conveyor 
R1 
Pin 9 





No Keterangan Pin Analog / Digital 
Tombol Merah Conveyor 
TR 
Pin 11 
Tombol Kuning Conveyor 
TR 
Pin 12 
           
3.2.3.   Perancangan Rangkaian RTC DS1307 
  RTC (Real-Time Clock) digunakan untuk menyimpan dan 
menampilkan waktu dan tanggal secara Real Time. Pada RTC 
terdapat baterai 3V yang digunakan sumber daya cadangan saat 
Power utama dari rangkaian RTC mati, sehingga data waktu dan 
tanggal yang sedang berjalan tidak akan tereset kembali ke awal. 
Rangkaian RTC dapat dilihat pada Gambar 3.3.  
 
 
Gambar 3.3 Perancangan Rangkaian RTC DS1307 
3.2.4    Perancangan Modul Optocoupler 
            Rangkain modul Optocoupler 24 V to 5 V 8 Channel di 
gunakan untuk swtich tegangan dari 24 V ke 5 V. Dapat kita tahu 
bahwa optocoupler yaitu komponen elektronika yang berfungsi 
sebagai penghubung berdasarkan cahaya optik. Optocoupler sendiri 
terdiri dari 2 bagian LED berfungsi sebagai pengirim sinyal cahaya 
optik (Transmitter) sedangkan Phototransistor berfungsi sebagai 
penerima cahaya tersebut (Receiver). Untuk cara kerjanya dapat 





Gambar 3.4 Rangkain Kerja Modul Optocoupler 
Dari Gambar 3.4 dapat dijelaskan bahwa Arus listrik yang 
mengalir melalui IR LED akan menyebabkan IR LED memancarkan 
sinyal cahaya Infra merahnya. Selanjutnya cahaya infra merah yang 
dipancarkan tersebut akan dideteksi oleh Phototransistor dan 
menyebabkan terjadinya hubungan atau Switch ON pada 




Gambar 3.5 Modul Optocoupler 8 Channel 
3.2.5    Perancangan Posisi Sensor Proximity Induktif 
 Pada Perancangan ini akan diberitahukan tempat atau posisi 
Sensor Proximity Induktif pada conveyor yang berada di PT. Jatim 
Autocomp Indonesia. Perancangan ini berguna untuk memberitahu 
tempat atau posisi Sensor Proximity Induktif yang juga sebagai home 
base pada saat conveyor berhenti. Sensor Proximity Induktif sendiri 
disini berfungsi sebagai penanda untuk posisi awal pada saat mesin 
akan jalan atau juga sebagai penanda untuk berhentinya conveyor. 






Gambar 3.6 Conveyor Tampak Atas 
 
Gambar 3.7 Conveyor Tampak Sisi lain 
  Dapat dilihat pada Gambar 3.6 dan Gambar 3.7 yang berada 
dalam lingkaran kuning itu adalah Sensor Proximity Induktif. Untuk 
Gambar 3-6 adalah posisi ketika conveyor berhenti.  
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3.2.6    Perancangan Prototype Alat Monitoring Downtime 
 Pembuatan prototype disini dikarenakan untuk berjaga – jaga 
jika alat yang di pabrik tidak dapat untuk melakukan pengambilan 
video. Dari kebijakan pihak perusahaan sendiri sangat melarang 
untuk pengambilan gambar ataupun video karena untuk menjaga 
kepercayaan konsumen kepada pihak pabrik sendiri dalam 
pembuatan wire harness. Perancangan dibuat dengan sederhana 
mungkin dengan 6 push button , 1 Modul Optocoupler 8 Channel, 1 
Arduino Mega 2560, 1 Ethernet Shield, 1 Sensor Proximity Induktif, 
1 RTC DS 1307. Untuk sumber tegangannya sendiri kita beri sama 
dengan seperti di alat yang ada pabrik yaitu 24 VDC. Perancangan 
Rangkaian dapat dilihat di Gambar 3.8.  
 
   : Tegangan Positif dari power supply 
   : Tegangan Negatif dari power supply 
   : Tegangan Masuk dari Push  
   : Tegangan 5 VDC dari Arduino 
   : Ground dari Arduino 
   : Input ke Arduino 






  Gambar 3.8 di atas adalah merupakan rancangan prototype 
yang telah dibuat, teradapat 6 input atau 6 push button. 6 push button 
tersebut mewakili 3 buah station/conveyor, yang masing – masing 
conveyor memiliki 2 tombol yakni 1 tombol kuning dan 1 tombol 
merah. Push button tersebut mendapatkan tegangan input dari power 
supply 24VDC yang di beri keterangan garis warna merah untuk 
tegangan positif dan keterangan garis warna hitam untuk tegangan 
negatif.  Untuk pin output dari push button disambung ke pin anoda 
pada pin modul Optocoupler sedangkan untuk pin katoda nya pada 
modul Optocoupler di sambungkan dengan tegangan minus.  
  Untuk outputnya modul Optocoupler terdiri dari dari base, 
emitter dan collector. Karna output yang diinginkan sebesar 5VDC 
maka Base pada modul Optocoupler diberi tegangan sebesar 5VDC 
yang didapatkan dari pin 5V di Arduino Mega 2560. Rangkaian 5V 
tersebut diberi warna kuning pada Gambar 3.8. Untuk Pin Emitter 
sendiri disambungkan dengan ground pada Arduino Mega 2560 yang 
diberi tanda warna garis hijau. Sedangkan Collector disambungkan 
dengan pin Analog / Digital pada Arduino Mega 2560.   
  Selanjutnya ada RTC DS1307 yang disambungkan sesuai 
dengan pin yang berada di Arduino Mega 2560, Untuk Pin SDA 
disambungkan dengan pin 20, untuk SCL disambungkan dengan pin 
21, dan yang terakhir pin VCC dan Ground disambungkan dengan 
pin 5V dan Ground pada Arduino Mega 2560.  
3.3 Perancangan Perangkat Lunak (Software) 
Pada perancangan perangkat lunak ini bertujuan untuk 
menunjang perangkat keras (hardware) agar terbentuk menjadi satu 
kesatuan sistem. Perangkat lunak yang digunakan pada sistem ini 
yaitu program Arduino Mega 2560 untuk membuat dan 
merencanakan program menggunakan Arduino IDE dan program 
Adobe Dreamwever 2018 sebagai tampilan di web yang 
menampilkan data yang sebelumnya sudah disimpan di database. 
Dalam perancangan software Arduino dengan fungsi terkait 
diperlukan beberapa tahapan yang harus dilakukan terlebih dahulu.  
Dengan membuat algoritma setelah membuat flowchart 
sistem ini agar program lebih sederhana. Pemograman Ardunio IDE 
ini juga meliputi program Tombol, program RTC (Real Time Clock) 
dan program Ethernet Shield. Setelah itu barulah memprogram 
menggunakan bahasa C. Perancangan software ini juga dilakukan 
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tiap komponen agar mengetahui hasil dari setiap komponen. Hal 
tersebut diharapkan supaya penggunaan antar komponen saling 
terkoneksi dan tidak merusak program komponen lain.Perancangan 
program Arduino IDE diberikan tahapan – tahapan pada pembuatan 
program tiap komponen. Setiap program pada tiap komponen 
dilakukan percobaan dan hasil program diharapkan sesuai dengan 
keinginan pengguna. Penggunaan antar komponen sendiri harus 
mengetahui karakteristik agar dapat membantu dalam pengerjaan 
program komponen tersebut, karena setiap komponen memiliki 
karakteristik yang berbeda-beda dan dapat mempengaruhi kinerja 
dari komponen lainnya. 
 Perancangan program Dreamwever 2018 dilakukan setelah 
perancangan program Arduino IDE sudah memenuhi kriteria data 
yang dihasilkan. Hal ini mempengaruhi pengiriman data dari 
hardware yang akan ditampilkan pada web. Perancangan program 
Dreamwever 2018 ini dibuat dengan 2 program utama, yaitu 
program pengiriman data dan program pada tampilan yang akan 
dibuat. Setiap pilihan menu pada tampilan Dreamwever 2018 
terdapat program yang akan melakukan tindakan apabila menu itu 
digunakan. Program pada Dreamwever 2018 juga menggunakan 
program yang terkoneksi pada software XAMPP agar dapat di kirim 
secara online dan ditampilkan Web. Untuk pengiriman datanya di 
bantu dengan menggunakan Router sebagai jalur komunikasinya. 
3.3.1    Arduino IDE 
   Arduino IDE adalah software yang diperlukan oleh board 
Arduino. Software ini Arduino dilakukan pemrograman untuk 
melakukan fungsi-fungsi yang kita perintahkan melalui sintaks. 
Arduino menggunakan bahasa pemrograman sendiri yang 
menyerupai Bahasa C. Arduino IDE juga telah dilengkapi dengan 
library C/C++ yang biasa disebut Wiring yang membuat operasi 
input dan output menjadi lebih mudah. Alur program sistem ini dapat 
dilihat pada Gambar – gambar dibawah ini yang dinama program 






Gambar 3.9 Program Arduino 
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              Penjelasan Flowchart berdasarkan Gambar 3.9 adalah 
sebagai berikut : 
 
 
1. Start adalah ketika program dimulai.  
2. Mengatur waktu yang ada di RTC DS1307 dengan 
waktu yang real time. 
3. Tekan tombol ketika conveyor mengalami downtime. 
4. Jika tidak maka kembali mengatur waktu RTC DS1307 
5. Tekan tombol merah ketika conveyor mengalami 
kerusakan yang parah. Dan membuat conveyor 
langsung berhenti Ketika conveyor berhenti, Arduino 
mengambil data waktu pertama ketika conveyor itu 
berhenti.  Ketika conveyor sudah di dibenarkan dan 
bisa beroperasi lagi. Conveyor bergerak dan Arduino 
menampilkan data di serial monitor Conveyor yang 
mengalami downtime, Waktu pertama ketika conveyor 
mengalami downtime, Waktu kedua ketika conveyor 
telah selesai di perbaiki, Jenis kerusakan, dan Durasi 
lamanya downtime. Untuk jenis kerusakan sendiri akan 
menampilkan tulisan “Merah”, “Merah“ yang 
dimaksud jenis kerusakan parah. 
6. Mengirim data ke database  
7. Lalu ditampilkan ke dalam web 
8. Atau Tekan tombol kuning ketika conveyor ketika 
conveyor mengalami kerusakan yang ringan. Dan 
membuat conveyor berhenti. Conveyor tidak langsung 
berhenti, tetapi berhentinya pada home base yang 
diberi Sensor Proximity Induktif. Sehingga Arduino 
mengambil data waktu pertama ketika telah membaca 
Sensor Proximity Induktif dan conveyornya berhenti. 
Ketika conveyor sudah di dibenarkan dan bisa 
beroperasi lagi. Conveyor bergerak dan Arduino 
menampilkan data di serial monitor conveyor yang 
mengalami downtime, Waktu pertama ketika conveyor 
mengalami downtime, Waktu kedua ketika conveyor 
telah selesai di perbaiki, Jenis kerusakan, dan Durasi 
lamanya downtime. Untuk jenis kerusakan sendiri akan 
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menampilkan tulisan “Kuning”, “Kuning“ yang 
dimaksud jenis kerusakan ringan. 
9. Mengirim data ke database  
10. Lalu ditampilkan ke dalam web 
11. Dan selesai 
3.3.2.   Perancangan Pengirim Dengan Ethernet 
  Dalam mengirim dari Arduino ke Ethernet Shield 
kemudian dibantu dengan Router dan modem lalu dikirim ke 
database dan ditampilkan diweb pasti memerlukan alamat dalam 
pengirimnya. untuk Byte IP adalah alamat untuk Ethernet Shield 
sendiri. Byte DNS adalah IP alamat web, Byte serv adalah IP dari 
Ethernet Shield itu sendiri, servername yaitu alamat web mu sendiri 




Gambar 3.10 Program Alamat Ip Ethernet 
 Pada Gambar 3.11 ini adalah perintah Ethernet untuk 
mengirimkan ke data ke database perintah tersebut yaitu Cliente 
print. data tersebut dikirm dan sambungkan ke database dengan 
perintah yaitu /yoi/data/.php.  Apabila terkirm akan menampilkan 
“Done Send” pada serial monitor dan apabila data tidak terkirim 






Gambar 3.11 Program Mengirim Data Dengan Ethernet 
3.3.3.   Perancangan Database 
     Basis data (database) adalah kumpulan data yang 
disimpan secara sistematis di dalam komputer yang dapat diolah atau 
dimanipulasi menggunakan perangkat lunak (program aplikasi) 
untuk menghasilkan informasi. Database pada sistem ini berisi 
Tanggal, Jenis Station, waktu Pertama, waktu Selesai. Waktu kedua, 
Kondisi, dan yang terkahir hasil atau durasi. Dalam membuat 
database ini, menggunakan Software yang dinamakan 





Gambar 3.12 Tabel Database Pada PhpMyadmin 
3.3.4.   Perancangan Web   
       Pada perancangan web ini dilakukan beberapa 
pemograman, diantaranya pemograman mySQL dengan koneksi 
Arduino Mega 2560, program pengirim data Input dari database ke 
web.data Pemograman diberikan tahapan dalam mengelola data yang 
akan dijadikan database. Perancangan program ini dapat membantu 
untuk mengoneksikan antara hardware dan web. Penggunaan 
program – program ini akan memnyesuaikan hasil dari data yang 
dikeluarkan oleh hardware atau output Arduino. Dengan hasil data 
yang dapat dilihat pada serial monitor Arduino, pemograman dapat 
menyesuaikan dengan hasil tersebut agar kolom database yang telah 
dibuat akan sesuai.  
Pada Gambar 3.13 dapat dilihat program koneksi antara 
database dengan Arduino. Program ini digunakan agar data yang 
dihasilkan Arduino dapat dikirim ke database.  
 
 
Gambar 3.13 Program Koneksi Data Ke MySQL 
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    Hasil dari data yang telah dikirim dapat dilihat pada tampilan 
web yang telah dibuat pada software Dreamwever 2015. Pada 
Gambar 3.14 dapat dilihat program mengirim data ke tabel database 
yang telah disesuaikan dengan output Arduino.  Dari koneksi 




Gambar 3.14 Program Mengirim Data Ke Tabel Database 
    Setelah itu akan dipanggil atau ditampilkan pada web yang 
datanya sebelumnya disimpan di database.  Yang ditampilkan pada 
Gambar 3.15.  
 
     
 






4. BAB IV 
PENGUJIAN DAN ANALISA 
 
Pada bab ini membahas tentang pengujian alat “Sistem 
Pencatat Dan Pelaporan Downtime Pada Area Conveyor 
Menggunakan Arduino Dengan Komunikasi WIFI Di PT. Jatim 
Autocomp Indonesia”. Pengujian alat yang dilakukan merupakan 
pengujian terhadap perangkat keras (Hardware) dan pengujian Web 
(Software) dari sistem secara keseluruhan yang telah selesai dibuat 
untuk memastikan agar komponen - komponen sistem yang akan 
digunakan dapat berfungsi dengan  baik. Selain pengujian masing 
masing komponen juga terdapat tampilan realisasi alat juga.  
Pengujian ini dilakukan dari sebagian komponen utama yang ada 
pada alat. Pengujian dan analisis alat terbagi menjadi beberapa 
bagian, diantaranya pengujian RTC (Real Time Clock) DS 1307, 
pengujian Modul Optocoupler, pengujian Koneksi Router Terhadap 
Jarak, pengujian Sensor Proximity Induktif, pengujian Database dan 
Web, yang terkahir  pengujian keseluruan sistem alat.   
 
1. Realisasi Alat 
2. Pengujian RTC (Real Time Clock) DS1307 
3. Pengujian Modul Optocoupler 
4. Pengujian Jarak Pengirim Dengan Router 
5. Pengujian Sensor Proximity Induktif 
6. Pengujian Database dan Web 
7. Pengujian Keseluruhan 
4.1   Realisasi Alat 
  Setelah melakukan berbagai proses perancangan alat, yang 
telah di bahas di bab 3, tahap selanjutnya yaitu tahap terakhir pada 
Proyek Akhir yaitu merealisasikan alat monitoring downtime. Yang 
terdiri dari Arduino Mega 2560, Modul Optocoupler 8V, RTC DS 
1307, Sensor Proximity Induktif dan Ethernet Shiled W5100. Untuk 






 : Modul Optocoupler 
 : Arduino Mega 2560 
 : RTC DS1307 
Gambar 4.1 Realisasi Alat 
             Sedangkan untuk realisasi alat sendiri disini terdapat 
komponen yang berguna untuk menunjang alat ini Pencatatan dan 
Pelaporan Downtime ini. Disini Terdapat 7 Modul Optocoupler 
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digunakan sebagai me switch tegangan dari 24VDC ke tegangan 
kerja Arduino yaitu sebesar 5VDC. Karena 1 Area conveyor terdapat 
26 Station / Conveyor dan masing masing Station / Conveyor 
memiliki 2 tombol masing – masing yakni tombol merah dan tombol 
kuning sehingga 1 area conveyor memiliki 52 input. 
             Maka dari itu mengguanakan 7 Modul Optocoupler ini untuk 
menampung input sebanyak 52 input. Satu input lagi untuk input 
sensor proximity induktif. Gambar 7 Modul Optocoupler ini dapat 
dilihat di Gambar 4.1 yang diberi kotak warna merah.  
             Selanjutnya di Gambar 4.1 yang diberi kotak warna hijau 
yaitu adalah komponen RTC DS1307, komponen ini digunakan 
untuk menampilkan waktu dan tanggal. Selanjutnya untuk kompenen 




Gambar 4.2 Realisasi Prototype Alat Monitoring Downtime 
  Pada Gambar 4.2 merupakan prototype dari alat sitem 
pencatat dan pelaporan downtime yang ada pada Gambar 4.1. Di 
Gambar 4-2 hanya menggunakan 6 tombol saja yang masing- masing 
tombol memiliki 2 tombol untuk 1 station / conveyor. Untuk 
tombolnya sendiri terdapat 1 tombol merah dan 1 tombol kuning. 
Untuk tegangan input sendiri menggunakan Power Supply sebesar 
24VDC. Selanjutnya juga terdapat Modul Optocoupler sebagai me 
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switch tegangan dari 24 VDC ke tegangan kerja Arduino yaitu 
sebesar 5VDC.  Selanjutnya ada Arduino dan Ethernet. 
4.2   Pengujian RTC DS1307 
  Pengujian RTC DS1307 ini dilakukan untuk mengetahui 
format tanggal dan waktu sesuai dengan kondisi Real-Time. 
Pengujian ini dilakukan dengan menggunakan Arduino Mega 2560. 
RTC memerlukan Supply +5V yang didapatkan dari 5 V Arduino 
Mega 2560, pin SDA / pin 20 Arduino Mega 2560 ke SDA RTC dan 
pin SCL / pin 21 Arduino Mega 2560 ke SCL Arduino Mega 2560. 
Format tanggal dan waktu yang dikirim oleh RTC akan di tampilkan 
pada serial monitor.  
 
Gambar 4.3 Program RTC 
    Dapat dilihat di Gambar 4.3, ini adalah program untuk 
mengatur waktu pada RTC DS 1307 dengan waktu real time. Untuk 
program pengaturan waktu sendiri berasal dari library RTC DS 1307 
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sendiri. Pengujian Pengaturan waktu ini mencocokan waktu yang 
sudah di atur dengan program yang berada di Gmbar 4.1 dengan 
waktu real time yang berada pada laptop. Gambar dapat dilihat di 
Gambar 4.4 
 
Gambar 4.4 Pengujian RTC Pada Serial Monitor 
 
 
Gambar 4.5 Waktu Pada Laptop 
              Dapat dilihat pada Gambar 4.4 yang dilingkari warna hijau 
bahwa pengujian RTC DS1307 sesuai dengan waktu yang ada atau 
real time yang hasilnya dapat dilihat pada Gambar 4.5 yang 
dilingkari warna merah. Pada Gambar 4.4 dapat dilihat penulisan 
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angka telah sesuai. Hasil pengujian RTC pada gambar tersebut dapat 
dilihat bahwa format penulisan sebagai berikut : 
09  : Jam 
45  : Menit 
10  : Detik 
 
Juni  : Bulan 
25     : Tanggal  
2019 : Tahun 
 
             Dari pengujian tersebut dapat dibandingkan dengan jam 
yang tertera pada laptop. Hasilnya akan sama tetapi biasanya 
terdapat perbedaan sedikit pada “Detik”. 
4.3 Pengujian Modul Optocoupler  
Pengujian Modul Optocoupler dilakukan dengan mengukur 
tegangan input yang diberikan tegangan sebesar 24 V oleh power 
supply dan mengukur tegangan output sebesar 5 V. Tegangan output 
tersebut digunakan sebagai input ke port Arduino Mega 2560. 
Karena port Arduino bekerja ketika ada input sebesar 5 V.  Dapat 
dilihat pengukuran pada port input alat terbaca 24 V. Dapat dilihat 
pada Gambar 4.6  
      
Gambar 4.6Pengujian Modul Optocoupler Diberi Input 
             Dapat dilihat bahwa LED yang menyala di dekat port input 
memancarkan sinyal cahaya Infra merahnya dengan tegangan 
24VDC yang pengukurannya dapat dilihat di lingkaran warna 
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kuning. Selanjutnya cahaya infra merah yang dipancarkan tersebut 
akan dideteksi oleh Phototransistor yang berada di dekat port output 
dan menyebabkan terjadinya hubungan atau Switch ON pada 
Phototransistor. Dan akhirnya port output pada modul Optocoupler 
tegangan sama besar dengan tegangan Arduino yaitu 5 V. 
Pengukuran dapat dilihat pada Gambar 4.7  
 
     
Gambar 4.7 Pengujian Modul Optocoupler Ketika Meneruskan Ke 
Port Output 
             Dapat dilihat Tegangan port Output menjadi 5 V yang diberi 
lingkaran berwana orange. Port tersebut menjadi 5 V dikarenakan 
mendapat tegangan sebesar 5 V Arduino. Jadi Modul Optocoupler 
meswitch tegangan dari 24 V yang di dapatkan dari power supply ke 
5 V yang di dapatkan dari tegangan Arduino. Dari percobaan 
pengukuran di atas dapat di simpulkan modul tersebut tidak dalam 
keadaan rusak.   
4.4 Pengujian Koneksi Router Terhadap Jarak 
Pengujian jarak ini memungkinkan pengukuran jarak jauh dan 
pelaporan informasi kepada PC yang berada di office. Untuk 
mengetahui stabil koneksi terhadap jarak antara PC dan Router maka 
perlu dilakukan pengujian jarak. 
4.4.1      Pengujian Koneksi Tanpa Halangan 
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   Untuk mengetahui jarak maksimal yang dapat dicapai dari 
koneksi router ke dalam PC office dengan tanpa penghalang, maka 
dilakukan langkah pengujian dengan meletakkan Router dengan 
tanpa penghalang. Dan selanjutnya melakukan cek koneksi di 
command prompt dengan melakukan ping koneksi dengan nomor IP 
Address. Untuk nomor IP Address disini menggunakan nomor IP 
192.168.1.3. Hasil pengujian Koneksi tanpa penghalang dapat dilihat 
di Tabel 4.1 
Tabel 4.1 Pengujian Router Tanpa Halangan 
NO Jarak (M) Loss (%) 
1 5 0% 
2 10 0% 
3 15 0% 
4 20 0% 
5 25 0% 
6 30 0% 
7 35 0% 
8 40 25% 
9 45 25% 
10 50 50% 
 
             Di jarak 50 M ini ,sudah sulit untuk menangkap jaringan 
Ethernet Shield sendiri meskipun loss nya hanya baru 50% saja . tapi 
masih memungkinkan untuk mendapatkan sinyal tapi sulit. Jadi 
untuk tanpa halangan jarak maksimal untuk mendapatkan sinyal 
yang stabil yaitu sebesar 50 M.  
4.4.2      Pengujian Koneksi Dengan Penghalang 
  Selanjutnya merupakan hasil pengujian dengan halangan.  
Dalam langkah pengujian yang dilakukan sama dengan pengujian 
sebelumnya yang tanpa halangan. Yang membedakan yaitu untuk 
Router sendiri di masukan dalam ruangan untuk pengujian dengan 







Tabel 4.2 Pengujian Router Dengan Penghalang 
NO Jarak (M) Loss (%) 
1 5 0% 
2 10 0% 
3 15 0% 
4 20 0% 
5 25 0% 
6 30 25% 
7 35 25% 
8 40 25% 
9 45 25% 
10 50 25% 
 
  Dapat dilihat dari table diatas, ketika jarak sudah mencapai 
30 M ini loss sudah mencapai 25%. Tetapi ketika mencapai 40 M 
loss nya sebesar 25% dan di jarak 40 M sudah sulit untuk 
menangkap jaringan Ethernet Shield sendiri meskipun loss nya 
hanya baru 25% saja . tapi masih memungkinkan untuk mendapatkan 
sinyal tapi sulit. Jadi untuk tanpa halangan jarak maksimal untuk 
mendapatkan sinyal yang stabil yaitu sebesar 50 M. Dari pengujian 
diatas dapat disimpulkan bahwa sinyal Ethernet Shield jika dengan 
penghalang 40 M. Jadi makin sedikit penghalang maka sinyal makin 
luas juga jangkauan sinyalnya, tapi semakin banyak penghalang 
maka semakin dikit juga jangkaunnya jaringannya. 
4.5 Pengujain Sensor Proximity Induktif 
Pengujian pertama kali yang dilakukan adalah pengukuran 
tegangan terhadap output sensor proximity induktif ketika terkena 
benda logam atau tidak terkena benda logam dan juga bisa sekaligus 
diklasifikasikan termasuk Sensor Proximity Induktif NC ( Normally 
Close ) atau Sensor Proximity Induktif NO ( Normally Open ). 
Pengukuran menggunakan power supply sebagai sumber sensor. 
Untuk power supply sendiri memakai tegangan sebesar 24 VDC. 




Gambar 4.8 Pengujian Sensor Proximity Induktif Ketika Tidak 
Terkena Benda Logam 
              Dapat dilihat ketika tidak ada benda logam yang mendekati 
Sensor Proximity Induktif Tegangan sebesar 24 VDC. Pengukuran 
dapat dilihat di lingakaran warna merah. Dapat di simpulkan bahwa 
ketika benda logam mengenai Sensor Proximity Induktif indikator 
lampu akan menyala pada Sensors Proximity Induktif dan 
tegangannya sebesar 5 VDC.  
 
 
Gambar 4.9 Pengujian Sensor Proximity Induktif Terkena Benda 
Logam 
             Pada Gambar 4.9 dapat kita lihat tegangnnya menjadi 0 V 
ketika Sensor Proximity Induktif mengenai benda logam. 
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Pengukuran dapat dilihat di lingkaran warna merah Sehingga Sensor 
Proximity Induktif ini termasuk jenis NC (Normally Close). 
 
 
Gambar 4.10 Pengujian Jarak Sensor Proximity Induktif 
  Pada Gambar 4.10 adalah pengujian jarak terhadap inductive 
proximity sensor type LJ12A3-4-Z/BX. Proximity sensor tersebut 
dapat mendeteksi jarak maksimal sebesar 0,4 CM. Sensor tersebut 
digunakan untuk pendeteksi jika conveyor mengalami downtime dan 
jenis downtime ringan maka conveyor akan berhenti di home base 
yang diberi tanda sensor proximity induktif tersebut.  
 
 
Gambar 4.11 Program Pengambilan Data Jarak Proximity Sensor 
 Pada uji coba ini di Gambar 4.11 adalah program pengujian 
di Arduino IDE untuk mengambil data kemampun jarak proximity 
sensor. Pada pengujian Sensor Proximity ini menggunakan range 
maksimal yaitu sebesar 1 cm. Berikut pada Tabel 4.1 adalah data 
jarak proximity sensor type LJ12A3-4-Z/BX 
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Tabel 4.3 Nilai Jarak Sensor Proximity 










0,4  Terdeteksi 
0,5 Tidak Terdeteksi 
0,6 Tidak Terdeteksi 
0,7 Tidak Terdeteksi 
0,8 Tidak Terdeteksi 
0,9 Tidak Terdeteksi 
1,0 Tidak Terdeteksi 
 
     Pada Tabel 4.3 dapat disimpulkan bahwa proximity sensor 
type 18-8DN mampu mendeteksi program pada jarak maksimal 1 cm 
sementara proximity sensor LJ12A3-4-Z/BX mampu mendeteksi 
program pada jarak maksimal 0,4 CM. 
4.6 Pengujian Web 
Pengujian Web merupakan sebuah transformasi dari 
perancangan sistem program ke dalam bahasa pemrograman. Dalam 
Proyek Akhir ini terdapat pengujian tampilan dalam web.  
4.6.1 Pengujian Tampilan Web 
Implementasi tampilan web dilakukan dengan membuka tiap 
tiap halaman pada web untuk memastikan apakah web dapat berjalan 
sesuai dengan perancangan atau tidak. Berikut merupakan proses 
tampilan antar muka untuk web. 
1. Halaman Logger  
Halaman logger pada web system pencatat dan 
pelaporan downtime di area conveyor ditunjukkan oleh 
Gambar 4.11, pada halaman ini logger yang sekaligus 
sebagai halaman home juga, terdapat tabel yang 
berisikan station yang berfungsi sebagai menu sortir tiap 
Station yang di inginkan. Nantinya akan muncul data 
total durasi downtime yang terjadi baik keseluruhan area 




      
 





Gambar 4.13 Tampilan Web Data Station 2 
  Untuk Gambar 4.12 adalah merupakan contoh tampilan dari 
fungsi dari mensortir data sesuai dengan jenis station, Jadi ketika 
membuka kotak station nantinya akan banyak jenis station yang 
dapat dimonitoring. Selain kotak jenis station, disebelahnya terdapat 
kotak Shift untuk melihat data downtime shift pagi dan data 
downtime shift malam, untuk shift malam pagi sendiri dimulai pukul 
07.30 WIB sampai 17.00 WIB sedangkan untuk shift malam dimulai 
pukul 19.30 WIB sampai 05.00 WIB. Sedangkan di Gambar 4.13 
yaitu mencotohkan hanya menampikan data Station 2 dengan total 
durasi downtime sebesar 11058 Detik dan memiliki rata – rata 
sebesar 789,85 Detik.  
4.6.2 Pengujian Aspek Fungsionalty DanAspek Usability  
   Pada tahap pengujian terdapat 2 (dua) jenis pengujian yaitu 
pengujian aspek fungsionalty dan aspek usability. 
1. Pengujian Aspek Fungsionality 
     Pengujian aspek functionalty dilakukan kepada 2 
pengembang menggunakan kuisioner yang berisi fungsi pada Web 
apakah ada dapat berjalan lancar atau tidak. Hasil pengujian 
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functionality pada rancangan interface sistem monitoring downtime 
ditunjukan pada Tabel 4.4 dan Tabel 4.5 seperti berikut: 
 







1  Melihat Home dan Logger V 
 
2  










Menjumlahkan Data Total 











1  Melihat Home dan Logger V 
 
2  










Menjumlahkan Data Total 




             Berdasarkan hasil pengujian aspek functionalty dari dua 
pengembang menyatakan semuanya lolos sehingga dapat diketahui 
persentase untuk masing masing penilaian adalah sebagai berikut: 
 
Total Kasus uji               = 4 x 2                    = 8 
Ya                                   = 
8
8
  x 100%          = 100% 
Tidak                               = 
0
8
  x 100%          = 0%            




2. Pengujian Aspek Usability 
       Pengujian Aspek Ussability dilakukan kepada 4 
karyawan PT. Jatim Autocomp Indonsia dan 1 mahasiswa dengan 
menggunakan kuisioner yang berisi lima pertanyaan. Hasil pengujian 
Ussability rancangan interface sistem monitoring ditunjukan pada 
Tabel 4.6 – Tabel 4.10, hasil tabel dapat dlihat tabel dibawah ini 
sebagai berikut: 
 








Secara keseluruhan saya 
merasa puas dengan Web ini 
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Informasi pada Web cukup 
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Berdasarkan hasil pengujian aspek usability dari 4 karyawan 
PT. Jatim Autocomp Indonesia dan 1 mahasiswa, hanya 1 
mahasiswa yang menyatakan bahwa menjawab setuju semua. 2 
karyawana lainnya menjawab dengan hanya 4 setuju semua, dan 2 
lainnya yang terkahir menjawab dengan 3 setuju semua. dengan itu 
dapat kita ketahui persentase persentase untuk masing - masing 
penilaian adalah sebagai berikut: 
 
 
Total Kasus uji               = 5 x 5                    = 25 
Ya                                   = 
19
25
  x 100%          = 76% 
Tidak                               = 
6
25
  x 100%          = 24%                   
4.7 Pengujian Keseluruhan  
Pengujian keseluruhan bertujuan untuk mengetahui downtime 
pada area conveyor di PT. Jatim Autocomp Indonesia. Pengujian 
dilakukan menggunakan sumber dari panel relay dan disambungkan 
ke panel alat downtime sebagai input tiap tombol per conveyor. Dan 
tiap relay tersambung hanya 1 port Arduino. Jadi untuk membuat 
sistem monitoring pada area tersebut dengan terdapat 26 Conveyor. 
Membutuhkan 52 kabel yang terdiri dari 13 kabel merah dan 13 
kabel kuning.  
              Di tiap conveyor disediakan 2 tombol untuk sebagai 
penanda downtime, yakni tombol merah dan tombol kuning. Nanti 
hasilnya akan di tampilkan di serial monitor, tampilannya terdiri dari 
tanggal, Jenis station, waktu pertama pada saat downtime, waktu 
selesai downtime, kondisi dan durasi downtime. Selanjutnya 
pengujian keseluruhan ini menggunakan alat prototype ini dengan 6 
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tombol. 6 tombol tersebut mewakili 3 station. Jadi terdapat 1 tombol 
merah Station 1 dan 1 tombol kuning Station 1, 1 Tombol Merah 
Station 2 dan Tombol kuning Station 2, yang terakhir yaitu 1 Tombol 
Merah Station 3 dan Tombol kuning Station 3.  
 
Gambar 4.14 Hasil Pengirim Data Di Serial Monitor Gambar  
Dapat kita lihat pada Gambar 4.14 adalah hasil pengirim data 
yang di tampilkan di serial monitor software Arduino IDE. 
Kemudian di Gambar 4.14 ada tulisan “Done Send” yang dilingkari 
dengan garis hitam, itu menandakan sebagai indikasi bahwa data 
tersebut telah terkirim ke Web. Tetapi jika terdapat tulisan 
“connection failed” pada serial monitor yang ditunjukkan dengan 
garis merah, menandakan bahwa data tersebut tidak terkirim ke Web. 
Biasanya data tidak terkirim dikarenakan tidak tersambung dengan 
jaringan internet. Untuk tampilannnya dapat dilihat di Gambar 4.15 
di bawah ini. 
 
 
Gambar 4.15 Hasil Pengirim Data Gagal Di Serial Monitor 
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Setelah data terkirim di serial monitor pada software Arduino 
IDE dan ada indikator jika data terkirim “Done Send”. Kemudian 
data ditampilkan di Web. Tampilan dapat dilihat di Gambar 4.16.   
 
 
Gambar 4.16 Tampilan Data Terkirim Di Web 
  Dapat dilihat data yang sebelumnya ditampilkan di Serial 
Monitor pada Sofwatre Arduino IDE di Gambar 4.14.  Selanjutnya 
ditampilkan di halaman Web. Untuk tampilannya seperti di Gambar 
4.16. Selain ditampilkan di halaman 4.17 data juga tersimpan di 
database untuk tampilannya dapat dilihat pada Gambar 4.13. 
 





Gambar 4.18 Tampilan Pengujian Keseluruhan 
  Pada Gambar 4.14 dapat kilta lihat tampilan pengujian 
keseluruhan menggunakan stopwatch dan data yang di tampilkan 
sama dengan data yang ditampilkan pada Sistem Pencatat dan 
Pelaporan Downtime yaitu Downtime pada Station / Conveyor 1 
selama 6 Detik pada jam 23:38:32 sampai 23:28:38 dengan kondisi 
merah atau kondisi kerusakan parah. Untuk data serial monitor, 
tampilan pada web, dan tampilan pada database sendiri bias dilihat 
di Gambar sebelumnya yatiu Gambar 4.11, 4.12, dan 4.13. 
      Selanjutnya untuk Untuk Pengujan Alat Pengujan 
Pencatatan dan Pelaporan Downtime sendiri yang berada pada 
pabrik. Ini adalah hasil data dari beberapa downtime yang di ambil 
pada tanggal 23 – 26 Januari 2019. Pada tabel 4.1 dan Table 4.2  
Tabel 4.11 Monitoring Downtime Conveyor 7 




Kondisi Durasi  
(Detik) 





2 24/1/2019 Station 
7 
4:6:32 4:9:4 Merah 152 
3 24/1/2019 Station 
7 
4:28:37 4:29:8 Kuning 31 





No Tanggal Station Waktu Waktu Kondisi Durasi  
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Pertama Selesai (Detik) 








Tabel 4.12 Monitoring Downtime Conveyor 20 











































  Dapat dilihat dari data tabel 4.1 dan tabel 4.2 di atas, tabel 
diatas merupakan data monitoring downtime yang terjadi pada 2 
conveyor yaitu conveyor 22 dan conveyor 25.  Di tabel itu ada 6 
kolom tabel yang memberikan informasi, kolom pertama dimulai 
dari tanggal untuk menunjukkan kapan conveyor mengalami 
downtime, kolom kedua yaitu karena terlalu banyak conveyor yang 
dipakai pada area conveyor tersebut maka perlunya Indikator atau 
nama pada tiap conveyor, jadi kolom nama yaitu nama conveyor 
yang sedang mengalami downtime, untuk kolom yang ketiga yaitu 
kolom waktu pertama yaitu kolom waktu dimana conveyor 
mengalami downtime , kolom keempat yaitu kolom waktu dimana 
conveyor telah selesai mengalami downtime dan siap untuk bekerja 
kembali, kolom kelima yaitu kolom Kondisi yaitu dikatakan 
“MERAH” jika : 
  Ditekan Tombol Merah  
  Mengalami Downtime yang parah  
 Downtime yang parah itu seperti :  




b. Kesalahan dalam merangkai wire harness 
c. Putusnya rantai pada conveyor 
d. Kerusakan pada PLC utama.  
Lalu dikatakan dalam kondisi “KUNING” jika: 
 Ditekan Tombol Kuning 
 Mengalami Downtime yang ringan  
 Downtime yang ringan itu seperti : 
a. Kewalahan pada saaat proses produksi 
b. Seabagai penanda terkahir produksi 
sebelum pekerja melakukan istirahat  
 
Untuk Kolom terkahir yaitu Durasi yang menampilkan waktu 
berapa lama conveyor itu mengalami downtime. Untuk penunjukkan 
waktu sendiri dalam satuan Detik atau second. Dapat disimpulkan 
dari data tabel di atas conveyor 25 lebih membutuhkan perhatian 
khusus dikarenakan data sampel hasil downtime pada tanggal 24 -25 
Januari 2019 sebanyak 1400 Detik. lebih banyak dari pada downtime 
yang dimiliki conveyor 22 yang hanya 800 Detik.  
Tabel 4.13 Pengujian Lama Pengiriman Data 
NO Pengujian Lama Pengiriman 
1 Pengujian 1 5 Detik 
2 Pengujian 2 4.9 Detik 
3 Pengujian 3 4,8 Detik 
4 Pengujian 4 4,8 Detik 
5 Pengujian 5 5 Detik 
6 Pengujian 6 5 Detik 
7 Pengujian 7 4,9 Detik 
8 Pengujian 8 4,8 Detik 
9 Pengujian 9 5,1 Detik 
10 Pengujian 10 4, 9 Detik 
Dari tabel 4.13 merupakan percobaan lama pengiriman data 
waktu downtime, dari 10 pengujian terdapat delay dalam pengiriman 
dari hardware ke web untuk rata – rata waktu dalam pengiriman data 
downtime yaitu sekitar 4,92 Detik dalam mengirim data waktu 
downtime. Hal itu disebabkan karena di program web diberi delay 
sebanyak 5 Detik dan juga jika jarak terlalu jauh dengan router bisa 
lebih dari 5 Detik. Dengan adanya monitoring seperti ini sangat 
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membantu untuk mengetahui conveyor mana yang perlu perhatian 
dan perawatan khusus dan mengetahui untung ruginya selama proses 
produksi bagi PT. Jatim Autocomp Indonesia. Juga bisa lebih cepat 
mencatat waktu dowmtime yang biasanya dicatat tiap 2 jam sekali 






KESIMPULAN DAN SARAN 
 
5.1 Kesimpulan 
Dari tahapan secara keseluruhan yang sudah dilaksanakan 
pada penyusunan Proyek Akhir ini mulai dari studi literatur, 
perancangan dan pembuatan sampai dengan pengujian alat, maka  
dapat diperoleh kesimpulan bahwa: 
1. Sistem Monitoring dan Pelaporan Downtime Pada Area 
Conveyor di PT. Jatim Autocomp Indonesia bekerja 
sesuai dengan fungsinya yaitu dapat menampilkan waktu 
awal terjadinya  downtime dan durasi waktu lamanya 
downtime pada masing – masing conveyor.  
2. Dari hasil pengujian data jarak maksimal Ethernet Shield 
jika tanpa penghalang 50 meter dan jika dengan 
penghalang 40 meter 
3. Dangan adanya Sistem Monitoring dan Pelaporan 
Downtime Pada Area Conveyor di PT. Jatim Autocomp 
Indonesia dalam mencatat waktu downtime lebih cepat 
dari biasanya, yang biasanya mencatat tiap 2 jam sekali 
dalam laporan. Tetapi dengan sistem ini mampu 




Untuk lebih memperbaiki dan menyempurnakan kinerja dari 
alat ini, maka perlu disarankan antara lain: 
1. Database dapat dikembangkan lagi menjadi berbagai fitur 
agar mempermudah pekerja dengan menambahkan 
tombol print / cetak. 
2. Perlu membuat sistem login lebih mudah dan data agar 
lebih aman. 
3. Perlu dikembangkan di bagian web menunya agar dapat 
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A.1   Program Arduino 
 
    #include <SPI.h> 
    #include <Ethernet.h> 
    #include <Wire.h> 
    #include <TimeLib.h> 
    #include <DS1307RTC.h> 
    #include "RTClib.h" 
 
     
    byte mac[] = { 0xDE, 0xAD, 0xBE, 0xEF, 0xFE, 0xED }; // 
disetiap ipdaress itu komponen memiliki ip sndri untuk pengenalan  
    byte ip[] = {192, 168, 1, 18 }; //Enter the IP of ethernet shield 
    byte serv[] = {192,168,1,3 } ; //Enter the IPv4 address; 
    EthernetClient cliente; 
    RTC_DS1307 rtc; 
 
    char daysOfTheWeek[7][12] = {"Sunday", "Monday", 
"Tuesday", "Wednesday", "Thursday", "Friday", "Saturday"}; 
    int jam1, jam2, menit1, menit2, detik1, detik2, hasiljam , 
hasilmenit , hasildetik, mem, hasil; 
 
     
    const int jmlTombol=6; 
    byte arrayPin[jmlTombol]={A1,A2,A3,A4, A8,A9};    
    int state[jmlTombol]; 
     
     //28=4 A2 =2 A1=3 26=1 
     //26=0 28=3 A1=2 A2=1 
     //s1  merah 26 array 3 
    // s4 h 28 2 
     //s2 k a2 0 
     //s3 abu A1 1 
      
///////////////////////////Fungsi  SET TIME RTC///////////////////////// 
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const char *monthName[12] = { 
  "Jan", "Feb", "Mar", "Apr", "May", "Jun", 





bool getTime(const char *str) 
{ 
  int Hour, Min, Sec; 
 
  if (sscanf(str, "%d:%d:%d", &Hour, &Min, &Sec) != 3) return 
false; 
  tm.Hour = Hour; 
  tm.Minute = Min; 
  tm.Second = Sec; 
  return true; 
} 
 
bool getDate(const char *str) 
{ 
  char Month[12]; 
  int Day, Year; 
  uint8_t monthIndex; 
 
  if (sscanf(str, "%s %d %d", Month, &Day, &Year) != 3) return 
false; 
  for (monthIndex = 0; monthIndex < 12; monthIndex++) { 
    if (strcmp(Month, monthName[monthIndex]) == 0) break; 
  } 
  if (monthIndex >= 12) return false; 
  tm.Day = Day; 
  tm.Month = monthIndex + 1; 
  tm.Year = CalendarYrToTm(Year); 






    void utama(int tombolKe, String warnaTombol, String 
stationKe){ 
      DateTime now = rtc.now(); 
// TOMBOL MERAH STATION 1 
  if ((digitalRead(arrayPin[tombolKe]) == HIGH) && 
(state[tombolKe] == 0)) 
  {    
      jam1  = now.hour(); 
      menit1 = now.minute(); 
      detik1 = now.second(); 
      state[tombolKe] = 1 ; 
  } 
  
  if ((digitalRead(arrayPin[tombolKe]) == LOW) && 
(state[tombolKe] == 1)) 
    { 
    Serial.println(stationKe); 
    Serial.print("-"); 
    Serial.print(jam1); 
    Serial.print(':'); 
    Serial.print(menit1); 
    Serial.print(':'); 
    Serial.println(detik1); 
    jam2  = now.hour(); 
    Serial.print(jam2); 
    Serial.print(':'); 
    menit2 = now.minute(); 
    Serial.print(menit2); 
    Serial.print(':'); 
    detik2 = now.second(); 
    Serial.println(detik2); 
    Serial.println(warnaTombol); 
 
    if ( menit2 >= menit1 && detik2 >= detik1 ) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1; 
      hasilmenit = menit2 - menit1; 
      hasildetik = detik2 - detik1; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
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      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
 
    if (menit2 < menit1 && detik2 >= detik1) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1 - 1 ; 
      hasilmenit = ( menit2 + 60 ) - menit1; 
      hasildetik = detik2 - detik1; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
    if (menit2 > menit1 && detik2 < detik1) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1  ; 
      hasilmenit = menit2 - menit1 - 1; 
      hasildetik = (detik2 + 60 ) - detik1; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
    if (menit2 < menit1 && detik2 < detik1 ) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1 - 1 ; 
      hasilmenit = ( menit2 + 59 ) - menit1; 
      hasildetik = (detik2 + 60 ) - detik1 ; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
    state[tombolKe] = 0 ; 
    kirim(warnaTombol,stationKe); 
    } 
    } 
/////////////////////////////////////////////////////////////////////////// 
 




      DateTime now = rtc.now(); 
// TOMBOL KUNING STATION 2 
  if (digitalRead(arrayPin[tombolKe]) == HIGH && 
state[tombolKe] == 0 && digitalRead (A5)== LOW) 
  {    
      jam1  = now.hour(); 
      menit1 = now.minute(); 
      detik1 = now.second(); 
      state[tombolKe] = 1 ; 
    } 
  
  
  if (digitalRead(arrayPin[tombolKe]) == LOW && state 
[tombolKe] == 1) 
    { 
       
    Serial.println(stationKe); 
    Serial.print("-"); 
    Serial.print(jam1); 
    Serial.print(':'); 
    Serial.print(menit1); 
    Serial.print(':'); 
    Serial.println(detik1); 
    jam2  = now.hour(); 
    Serial.print(jam2); 
    Serial.print(':'); 
    menit2 = now.minute(); 
    Serial.print(menit2); 
    Serial.print(':'); 
    detik2 = now.second(); 
    Serial.println(detik2); 
    Serial.println(warnaTombol); 
 
    if ( menit2 >= menit1 && detik2 >= detik1 ) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1; 
      hasilmenit = menit2 - menit1; 
      hasildetik = detik2 - detik1; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
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      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
 
    if (menit2 < menit1 && detik2 >= detik1) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1 - 1 ; 
      hasilmenit = ( menit2 + 60 ) - menit1; 
      hasildetik = detik2 - detik1; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
    if (menit2 > menit1 && detik2 < detik1) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1  ; 
      hasilmenit = menit2 - menit1 - 1; 
      hasildetik = (detik2 + 60 ) - detik1; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
    if (menit2 < menit1 && detik2 < detik1 ) 
    { 
      hasiljam = jam2 - jam1 - 1 ; 
      hasilmenit = ( menit2 + 59 ) - menit1; 
      hasildetik = (detik2 + 60 ) - detik1 ; 
      hasil = ((hasiljam*60) + (hasilmenit*60) + hasildetik ); 
      Serial.print(hasil); 
      Serial.println(); 
    } 
    state[tombolKe] = 0 ; 
    kirim(warnaTombol,stationKe); 
    } 




void kirim (String warnaTombol, String stationKe){ 
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   while(!cliente.connect(serv, 80)){ 
    Serial.print('.');} 
    Serial.println(' ');   
    if (cliente.connected()) { // 
    cliente.print("GET /yoi/data.php?"); // 
    cliente.print("Station="); 
    cliente.print(stationKe); 
    cliente.print("&WaktuPertama="); 
    String 
waktu1Print=String(jam1)+':'+String(menit1)+':'+String(detik1); 
    cliente.print(waktu1Print); 
    cliente.print("&WaktuSelesai="); 
    String 
waktu2Print=String(jam2)+':'+String(menit2)+':'+String(detik2); 
    cliente.print(waktu2Print); 
    cliente.print("&Kondisi="); 
    cliente.print(warnaTombol); 
    cliente.print("&Durasi="); 
    String cetakHasil = String(hasil); 
    cliente.println(cetakHasil); 
    Serial.println("Done Send"); 
    cliente.stop(); //Closing the connection 
    
    } 
    else { 
    // if you didn't get a connection to the server: 
    Serial.println("connection failed"); 
    } 
     
    } 
 
    void setup() { 
    Serial.begin(9600); //setting the baud rate at 9600 
    Ethernet.begin(mac, ip); 
    for (int deklarasi=0; deklarasi<jmlTombol; deklarasi++){ 
    pinMode(arrayPin[deklarasi], INPUT_PULLUP);} 
    pinMode(A5,INPUT); 




  bool parse=false; 
  bool config=false; 
 
  // get the date and time the compiler was run 
  if (getDate(__DATE__) && getTime(__TIME__)) { 
    parse = true; 
    // and configure the RTC with this info 
    if (RTC.write(tm)) { 
      config = true; 
    } 
  } 
 
 // Serial.begin(9600); 
  while (!Serial) ; // wait for Arduino Serial Monitor 
  delay(200); 
  if (parse && config) { 
    Serial.print("DS1307 configured Time="); 
    Serial.print(__TIME__); 
    Serial.print(", Date="); 
    Serial.println(__DATE__); 
  } else if (parse) { 
    Serial.println("DS1307 Communication Error :-{"); 
    Serial.println("Please check your circuitry"); 
  } else { 
    Serial.print("Could not parse info from the compiler, 
Time=\""); 
    Serial.print(__TIME__); 
    Serial.print("\", Date=\""); 
    Serial.print(__DATE__); 
    Serial.println("\""); 
  } 
/////////////////////////////////////EndRTCSetup///////////////////////// 
     
    } 
 //kebaca Arry 0 tercetak 1    
    void loop(){ 
  utama(0,String("Merah"),String("Station1")); 
  utama2(1, String("Kuning"), String("Station1")); 
  utama(2, String("Merah"), String("Station2")); 
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  utama2(3, String("Kuning"), String("Station2"));  
  utama(4, String("Merah"), String("Station3")); 
  utama2(5, String("Kuning"), String("Station3"));  







































A.2        Program Web 
 
  <?php 
    $url=$_SERVER['REQUEST_URI']; 
    header("Refresh: 5; URL=$url"); // Refresh the webpage every 
5 seconds 
    ?> 
<html> 
<head> 
<title>Arduino Ethernet Database</title> 
<style type="text/css"> 
    .table_titles { 
        /* position: absolute; */ 
        padding-right: 20px; 
        padding-left: 20px;  
        color: #000; 
        background-color: #42c8f5; 
    } 
    table, th, td { 
        border: 2px solid #333; 
        border-collapse: collapse; 
    } 
    body {  
        font-family: 'Nunito', sans-serif;  
    } 
    table tbody tr:nth-child(even) { 
        background-color: #eee; 
    } 
    table tbody tr:nth-child(odd) { 
        background-color: #fff; 





<form action="index.php" method="get" id="main-form"> 
    <label for="station">Station</label> 
    <input list="station" name="station"> 
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    <datalist id="station"> 
    <option value="All Station"> 
    <?php 
        for ($i=1; $i <=26 ; $i++) {  
            echo "<option value='Station".$i."'>"; 
        } 
    ?> 
    </datalist> 
     
    <label for="shift">Shift</label> 
    <input list="shift" name="shift"> 
    <datalist id="shift"> 
        <option value="Pagi"></option> 
        <option value="Malam"></option> 
    </datalist> 




    <tr> 
        <th class="table_titles">ID</th> 
        <th class="table_titles">Tanggal</th> 
        <th class="table_titles">Station</th> 
        <th class="table_titles">WaktuPertama</th> 
        <th class="table_titles">WaktuSelesai</th> 
        <th class="table_titles">Kondisi</th> 
        <th class="table_titles">Durasi</th> 




    include('connection.php'); 
    $query = "SELECT * FROM data"; 
    if (isset($_GET['shift']) && $_GET['shift'] != "" && 
isset($_GET['station']) && $_GET['station'] != ""){ 
        // echo "SET ALL"; 
        $shift = $_GET['shift']; 
        $station = $_GET['station']; 
        if ($station == "All Station"){ 
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            $query = "SELECT * FROM data WHERE "; 
        } else { 
            $query = "SELECT * FROM data WHERE 
Station='".$station."' AND "; 
        } 
         
        if ($shift == "Pagi"){ 
            $query .= "WaktuPertama >= '07:30:00' AND 
WaktuPertama < '19:30:00'"; 
        } else { 
            $query .= "(WaktuPertama < '07:30:00' OR 
WaktuPertama >= '19:30:00')"; 
        } 
    } else if (isset($_GET['shift']) && $_GET['shift'] != ""){ 
        // echo "SET SHIFT"; 
        $shift = $_GET['shift']; 
        $query = "SELECT * FROM data WHERE "; 
        if ($shift == "Pagi"){ 
            $query .= "WaktuPertama >= '07:30:00' AND 
WaktuPertama < '19:30:00'"; 
        } else { 
            $query .= "WaktuPertama < '07:30:00' OR WaktuPertama 
>= '19:30:00'"; 
        } 
    } else if (isset($_GET['station']) && $_GET['station'] != ""){ 
        // echo "SET STATION"; 
        $station = $_GET['station']; 
        if ($station != "All Station"){ 
            $query = "SELECT * FROM data WHERE 
Station='".$station."'"; 
        } 
        // $query = "SELECT * FROM data WHERE 
Station='".$station."'"; 
    }  
    $result = mysqli_query($con,$query); 
    // Process every record 
    $total = 0; 
    while($row = mysqli_fetch_array($result)){ 
        echo "<tr>"; 
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        echo "<td>" . $row['id'] . "</td>"; 
        echo "<td>" . $row['Tanggal'] . "</td>"; 
        echo "<td>" . $row['Station'] . "</td>"; 
        echo "<td>" . $row['WaktuPertama'] . "</td>"; 
        echo "<td>" . $row['WaktuSelesai'] . "</td>"; 
        echo "<td>" . $row['Kondisi'] . "</td>"; 
        echo "<td>" . $row['Durasi'] . "</td>"; 
        echo "</tr>";  
        $total += $row['Durasi']; 
    }     
    // Close the connection 




    <tr> 
      <th id="total" colspan="6">Total :</th> 
      <td><?php echo $total;?></td> 















































































































































































DATA SAMPEL DOWNTIME 
 
1. Data kesulurhan downtime pada tanggal 23 – 24 Januari 2019 
pada conveyor 7 / Station 7 Shift Malam 
N
o 













2 24/1/2019 Station 
7 
4:6:32 4:9:4 Merah 152 
3 24/1/2019 Station 
7 
4:28:37 4:29:8 Kuning 31 














2. Data kesulurhan downtime pada tanggal 24 – 25 Januari 2019 
pada conveyor 7 / Station 7 Shift Malam 









































6 25/1/2019 Station 
7 
2:32:43 2:33:7 Kuning 24 
C-2 
 













8 25/1/2019 Station 
7 
6:32:46 6:33:9 Kuning 23 
TOTAL 308 
  
3. Data kesulurhan downtime pada tanggal 25 – 26 Januari 2019 
pada Conveyor 7 / Station 7 Shift Malam 





























4 26/1/2019 Station 
7 
2:32:27 2:33:1 Kuning 34 





6 26/1/2019 Station 
7 
2:50:36 2:52:1 Merah 85 
7 26/1/2019 Station 
7 
3:45:25 3:46:5 Kuning 40 

















4. Data kesulurhan downtime pada tanggal 23 – 24 Januari 2019 
pada Conveyor 20 / Station 20 Shift Malam  















































5. Data kesulurhan downtime pada tanggal 24 – 25 Januari 2019 
pada Conveyor 20 / Station 20 Shift Pagi  
N
o 














Merah  1886 














Merah  784 


















6. Pengujian Router Dengan Penghalang 
NO Jarak (m) Loss (%) 
1 2 0% 
2 4 0% 
3 6 0% 
4 8 0% 
5 10 0% 
6 12 0% 
7 14 0% 
8 16 0% 
9 18 0% 
10 20 0% 
11 22 0% 
12 24 0% 
13 26 0% 
14 28 0% 
15 30 0% 
16 32 0% 
17 34 25% 
18 36 25% 
19 38 25% 
20 40 25% 
21 42 25% 
22 44 25% 
23 46 25% 
24 48 25% 
25 50 50% 
 
7. Pengujian Router Tanpa Penghalang 
NO Jarak (m) Loss (%) 
1 2 0% 
2 4 0% 
3 6 0% 
4 8 0% 
5 10 0% 
6 12 0% 
C-5 
 
NO Jarak (m) Loss (%) 
7 14 0% 
8 16 0% 
9 18 0% 
10 20 0% 
11 22 0% 
12 24 0% 
13 26 0% 
14 28 0% 
15 30 0% 
16 32 0% 
17 34 0% 
18 36 0% 
19 38 0% 
20 40 0% 
21 42 25% 
22 44 25% 
23 46 25% 
24 48 25% 
25 50 50% 
 






























































































































































































































































































































































































































































































-----Halaman ini sengaja dikosongkan----- 
D-1 
 
DAFTAR RIWAYAT HIDUP 
 
Nama                 : Lugas Jabar Waskito 
TTL                   : Probolinggo, 20 
Desember 1997 
Jenis Kelamin   :  Laki - Laki 
Agama               : Islam 
Alamat Rumah  : Jl. Komak Indah 
No.11 RT.04 RW.10 
Kec. Leces, Kab 
Probolinggo  
Telp/HP             : 089668857297 







1. 2004 - 2010 :  SD Taruna Dra Zulaeha 
2. 2010 - 2013 :  SMP Taruna Dra Zulaeha 
3. 2013 – 2016 :  SMA Taruna Dra Zulaeha 
4. 2016 – Sekarang :  Departemen Teknik Elektro Otomasi-
Fakultas Vokasi (FV) -Institut 
















   PENGALAMAN KERJA 
1. Magang di PT. Jatim Autocomp Indonesia Gempol, 
Pasuruan (Agustus 2018 –   Januari 2019)  
 
    PENGALAMAN ORGANISASI 
1. Pemberdayaan Sumber Daya Mahasiswa Himpunan 
Mahasiswa D3 Teknik Elektro ITS 2017- 2018 
2. Pemberdayaan Sumber Daya Mahasiswa Himpunan 
Mahasiswa D3 Teknik Elektro ITS 2018- 2019 
3. Staff Kementrian Perekonomian BEM ITS 2018 – 2019 
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